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@ Etnrichtung zur Regetung der Drehgeschwindtgkett eines Kraftf ahrzeuges um die Hochachse 

Die Erfmdung betrifft elne Einrichtung zur Verbesserung 
der StabllHM eines Kraftf ahrzeuges hinsichtlich Drehbewe- 
gungen um seine Hochachse* wobei ein f ahrzeugf est mon- 
Hotter Drehgeschwindigkehsmesser, insbesondere ein Fa* 
serkretsel vorgesehen tst, der auf die lenkung und/oder die 
Bretnskraft der Rader in dem Sinne einwirkt daS die Dreh* 
geschwindigkeit den durch die Lenkbetatigung vorgegebe- 
nenWerteinhatt 

Die Erfindimg ermdgticht elne verbesserte Spurhartung im 
Falle einar Bremsung be! der Verwendung eines Anttblok- 
kiersystems. Daruber hinaus kann die Drehgeschwtndigkert 
odor der Kurvenradius bei einer Kurvenf ahrt stabiltsiert wer* 
den. 
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. . diesen sog. Antiblockiersystemen (ABS) kann eine maxi- 

Patentansprttche ^Bremskraft dann emelt werden, we™ jedes Rad 

, mnnchtung zur Rege.ung der Drchge^windig- ^^^^^^t^^ 
kefcetaes Kraftfahrzeuges urn die Hoctachs* ms- ^e^ernd^Kan^g^^ ^ £ ^ 
Kdere eines out einer Antiblodder«nndj^ 5 wean gjj**^ fc ^ ^ Sehe erne 
rcid/oder einer Antriebsschlupfrege ung »md/oder e d ^™ eringere Bremskraft haben. Um dieses zu ver- 
einer Hilfskraftlenkung ausgej^eien K»Wahr gP* kann man die RSder beider F^rze^ten aiJ 
zeuges, dadurch gekennzeichnet, daB ein fanr- " " a =™> ^ des schlechtesten Rades etnregeto (se- 
montierter Drehgesch W mdigke.tsmesser, ^BremskraUdes^ M eber rdathr 

Lfcsondere ein Faserkrefeel vorgesehen^ der .o B reVnskraft und dementsprechend 

auf die Lenkung und/oder die Bremskraft der R5- ^""^ n !^re mswe g. Deshalb wird bei den heutigen 
der in dem Snne einwirkt. daB die Drehgeschwm- ^"^S^in KompromiB durchgeWhrt 
£ceh den durch die Unkbetafgung vorgegebe- «J w dem die Bremskraft «te be*>er 

S5SSSL* Anspruch 1. dadurch gekenn- ts ^aEKSK? SSSSSt 
zeichnet. daB der Drehgeschwindigkeitsmesser so- rcn ^^^^era beider Fahrzeugseiten 
wleder Whbgde. Unkrades un I SSSJdSri. bedingte Drehmoment um die 

falls die Radgeschwindigke.tssensoren des Anfr a ^I h Xe muB in Kauf genommen werden. 
bloddersystems.dieEmgangsgrolknejnes M.kro- "^l^n bei diesen ABS-Systemen werden m der 
computed sind. und daB dessen Ausgang die Lenk- 20 R ^Sc^hwindigkeitsmesser verwendet, aus de- 
kraft oder die LenksteUung der RSder sowie gege- W W£» R^dschlupf wenigstens annahernd 
benenfalls die Bremskrafte der RSder nach einem ^^J^ Es siJauch *«^*S«isor« 
vorgegebenen Programm beeiitf uBt zTiMeUg der wahren Fahrzeuggeschwmdigkeit m 

3. Etarichtung nach Anspruch 1 und 2. dadurch ge- zu ' * VO reeschlagen worden, und zwar entwe- 
kenSnet daB das Programm des Mftrooom- a S 7X?DE^21 48 384, DB-OS 2459929) 

im Falle einer Bremsung Ober das An |blok- ^^^^cMeunigunpme^ jwr Enmtt- 
kienystemeinemaxintaleBrenisiaaftbeigleichze.- oder mil l ™ ^. BescUeunigullg m Fahrtrichtung (DB- 
Sverhinderung einer Drehbe^Meumgung um Bescn. 

die Hochachse erzielt. und daB es abhSngig vom ^g^^^teinenMikrocomputerztivewe^ 
Fahrzeugtyp. von der Belastung^redung und 30 ^ d ^^ e6daten der gensoren erfdJt mm m die 
dem StraBenzustand verandert werden kann . una ° c "\ . d RadbremskrShe umsetzt 
daB diese Veranderung vom Fahrers.tz aus betatigt R< g«Jj«^ nllten ABS -Systemen Meibt jedodu Ik 

werden kann. ,. , . , . Qrhwieriekeit erhalten, dafl an den Rfidern beider Serten 

rEmrichtung nach Anspruch 1 bb 3. dadurch ge- Schw^igiam^rn ^ mMm konnen , ^ 
kennleichnet. daB bei Ausfall des Mikrocomputers 33 "J"™** eSer VoUbremsung der Fahrer in der 
odrLReUystemsdieRegelgrcBcnaufem^ ^S^uim*^^ 
konsumten mitderen Wert gehalten werder^und ^™g^omem durCh eine gezielte Unkbewe- 
daBeinsokmerAmfalldemFahrerangeze^^ Z^riederauszuglefchen. . t „_ . 
5. Einrichtung nach Anspruch I bis 4, < «^urch ge- K"^^ oe^ken der vorfiegeimen Erfiitdimg 
kennzeichne^ daB da; i Rege system «r ^ Fahr- 40 venni ^ ^ em fahr- 

zeugdrehung nur im Falle ei ner Bremsung emge ™™ momierter Dre hgeschwl^^esser «ns- 
schaltetwirdundbeinormalemFahrbetnebsUllge- ^6^™°;,, Faserkreis el vorgesehen ist.der aid : die 

SehtungnachAnspru* . bis5.d £ rcb r ^*j£Sffi£ 
keniueichneudaBzuri^itdungderwahrenFahr- 45 Smneeinwin^ ^^^^tm. 
geschwindigkeit der Mikrocomputer zusatzhch ^^^Sf^^ dieser yorgegebene Wert der 
lurch einen Unearbeschleunigungsmesser beem- ^^^Tgkeit Null d. h. das Fah^Weibtm 

kennzeichnet.daBznrErmittlungderwah«n^ so al 4 ei „ e Kurve mil konstanter Dreh- 

geschwindigkeit und/oder der wahren Fahrtnch- ^6*?^ konstantem Kurvemadiusonge- 

Tung der Mikrocomputer Signale ernes im optt- 7weXn kOn Dureh die Regelung der Drehge- 

sdJn oder im Infrarotbereich ^« te « d « n t . G B !- S w ?Sei?mndie Hochachse mittebBnwWnmgarf 

schwindigkeiumessers erhalt der die Retattvge- g^Jg" Hm ^ maximale Bremswirtamg des 
schwindigkeit zwischen Fahrbahn und Fahrzeug 55 J^^^f s (namlich maiv i due ne Brmnsrcgehmgder 

miBt Radert und damit der minimale Brerosweg bei Vou- 

_ .. bune f;eSm^errcichtwercen.ohnedaBto 

Beschreibung SchleudeTgefahrausgesetztist . „ 

DerErfmdungliegtdieAufgabezu^dieS^ • ^^JXSSlSS^^jSi 
tat eines Kraltf ahrzeuges. insbesondere bei sdwienger ^ g ^*3^ nd i gke it (z, a Drehgeschwmdigkeit 
uSchmaBiger oder glatter Fahrbannbe^ffenbe^ nen ^ Folge, daB indem 

zu erhdhen und insbesondere beim Bremsvorgang das Nidi) nmm^ ^ Verh5ndenll)g der Drch- 

sog-Sdileudemzuverhindern. « bewegung nicht mehr ausreicht. eine Vennrnderung der 

sind Einrichtungen bekannt, bei denen das Rut- 65 ^f^ n der ^ crbre a^denRaderbewrt 
sch^n der Raderverhindert Oder verm.ndertwird.m- Bremskraft der stanc 

dem der Radschlupf der RSder gem«sen und die denmuiL ^ _ auch Sagnac-lnterferome- 

Bremskraf t der RSder entsprechend gercgelt wird. Be. uurcn oen 
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ter genannt - stent heate ein robuster, «P«|£f 

EtaSnen Rader konnen die Steuerorgane des 
A^S verwendet werden. FOr eine Regelung 
.fertoSng bzw. RadsteUung kann ^J^handeg 
„nd ge gebenenfaBs entsprechend modifiziertes Hilfs- 

Die Erflndung win) nun anhand von Fig. I. Rg- 2 una 
Fig.3nahererttutert 

2-a^gTFahrzeug^it einem Antiblockier^ystem ,5 
mh 2-Kanai-Dnicksteuerventilen. 
rnrTttbrt ab Beispiel die Anwendung bei einem 
einem Andblockier-System 
^T?&DnSsteuervenulen und der zusatztehen 
AuWtaS ! nnTeLm Linearbeschleunigungsmesser jo 
^rBedLundAnzeigetafelfOrdenFahrer. 

7n denRg. 1 bis 3 rind die Sensorieitungen gestnchelt 
unddieSteierieitungenvonausgezogengezeichnet. 

In Fig. 1 bezeichnet: a 

FKdenFaserkreisel 
fiC den Mikrocomputer 
f die4 Rader 

2 dasLenkrad 

3 dieHilfskraft-Lenkemrichtung 

4 die Sensorieitungen fur die Raddrehzahl 

5 dieSensorieitungdesFaserkreisels 

6 dieSensorieitungturdieLeiiksteUung 

7 dieSteuerleitungenfardenRad-Bremsdruck 

8 die Steuerieitung fflr die Radsteilung be. dcr » 
Hilfskraft-Lenkung. 



Wird die Erfindung ohne Einbeziehung der Servo- 
Lnfami ! angewende* so entfaUt die Leitung 8 und ge- 

fur die Servo-Lenkung angewendet^ ohne ^B«nAnU 
blockiersystem (ABS) vorhanden ist. so entfallen die 

U SelSd'SgemaBe Funktion ist wie folgt:] Ourch 
'itoVSnSS eTpfangt der Mikrocomputer die In- « 
f^^lieUchfiche ^gSfSSSSSi 
des Fahrzeuges urn die Hochachse. Diese GroBe wtra 
£g£h£ it der SollgroBe. die aus den Sensorsigna- 
len flberdie l^ksteuung(Uitung6)sowiede^ 
schwindigkeit (fiber die U.tungen 4) errechnet so 
Aus der Differenz zwischen IstgrttBe und SollgrdBe be 
£chnet der Mikrocomputer die '^f*^.?^ 
male einersehs fOr die Beeinflussung der HiUskratt 
CnkunL Ober die Steuerieitung 8 und andererseiU i die 
teSsung des Radbremsdruckes der 4 Rider Ober 55 
Sfe Srieitungen 7. Das Programm «t hierte vor 
zugsweise so ausgelegt. daB eine maximaie Bremdcraft 
andlen RSdern erzielt werden soil wie das bei der 
tndMdud-Regelung beta Antiblockier-System ge- 
Selt Ein^sulolrendes Drehmoment soli vorzugs- » 
webe durch die RadsteUung der Unkung ausgeghchen 
werden. Erst wenn dieses went mehr wirksam oder « 
wenie wirksam ist, soU der Radbremsdruck des Anto- 
Se^ems ^ Sinne einer Venmndeningdes^nJ- 
Kden Drehmomentes beeinfluBt werden. Dam t ss 
wird die geforderte StabUitat des Fahrzeuges urn die 
H^acU bei maximal m6g»ic*er Bremsw.rkung er- 
"eicht Wird die Erfindung ohne Einbeziehung des Hilfs- 



kraft-Lenksystems (Servolenkung) angewendet. so kann 
nur der Radbremsdruck beeinfluBt werden. fberbei 
kann der Mikrocomputer eine Sensoranzeige Ober die 

nen Drehgeschwindigkeit beun Kurvenfahren benulh 
zen. Fehlt dieser Sensor Ober *e UnksteUung. so w«i 
auf die Drehgeschwindigkeit Null (Ge radeausf ahrt) ge- 
regelt In diesem Fall soU die Regelung nur n iFaMe 
einer Bremsung wirksam werden und to nonnaler 
Fahrt ausgeschaltet sein. Ist kein Anublodaersvs em 
vorhanden 8 .sokann die Erfindung au^ nurfOr dle HUfs- 
kraft-Lenkung benutzt werden In diesem Felle kann 
der Mikrocomputer aus dem Sensorsignal des Faser- 
^sowiea^denSignalenfurdieUnteteUung^d 
die Fahrtgeschwindigkeit das Steuereignal fOr die S«- 
v^Lenkimg berechnen, wobe entweder auf eine vorge- 
schHebene Drehgeschwindigkeit oder men vorge- 
Sbenen Kurvenradius ab SoUwert hm geregeh 

"fjr die Bestimmung eines gflnstigen Oder nahezu op- 
timalen Programmes des Milcrocomputers kann auf 1>e- 
kannte Verfahren der Simulation oder Be^ungver- 
KJelter und nichtUnearer Regelkreismodelle zurtck- 
gegriflen werden (siehe z.B. Dissertanon ^o" R- S**; 
Lebrstuhl fOr Steuerungs- und Regelungstechnik der 
Technischen Universitat M0nchen> . 

Dasoptimale Programm des Mikr^mputen « £ 
hangig von den Fahrzeugdaten, wie G ew,ch >Tr»ghe«- 
moment. Belastung. Bereif ung und von der Fahrbahnbe- 
, schaffenheit Deshalb kann es entsprechend verander- 
bar sein und in Abhangigkeit dieser Daten emgestellt 
werde^ Ebenso kann es gegebenenfalls nur in besonde- 
T.Tshuationen. Z.B. bei einer VoUbremsung, emge- 
ZSTSEi Aus SicherheitsgrOnden ist dafOr • 
^rgen. daB beta Ausf all des Mikrocomputers oder des 
Refekystems die SteuergrSBen bestimmte unkntiscne 
Werteannehmen. 
lnFig.2bedeuten: 



FJCderFaserkreisel 
liC der Mikrocomputer 

1 die4Rader 

2 dasLenkrad 

3 dieHilfskraft-Lenkeinrichtung 

4 die Sensoren fflr die Raddrehzahl 

5 die Sensorieitungen fflr die Raddrehzahl 

6 dieSensorleitungdesFaserkreisel 

7 die Sensorieitung fflr die LenksteUung 

8 das 2-Kanal-Drucksteuerventil des AntibloK- 

9 d1esSeitungenzum2-Kanal-Drucksteuer- 
ventil 

10 deBremszylinderdesAntiblockier^tems 
tt die Druckleitungen zu den Brcmss^crn 

12 die Steuerieitung fQr die RadsteUung des Hilfs- 
kraft-Lenksy stems 

InRg.3bedeuten: 

FKderFaserkreisel 
/xC die Mikrocomputer 

1 die4Rader 

2 dasLenkrad 

- 3 dieHilfskraft'Unkeinrichtung 

4 die Sensoren fflr die Raddrehzahl 

5 die Sensorieitungen fQr dieJtaddrenzanl 

6 die Sensorieitung des Faserkreisel 

7 die Sensorieitung fQr die LenksteUung 
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8 das t-Kanal-Drucksteuerventil des Antiblok- 
kiersystems 

9 die Steuerleitungen zum 1 -Kanai-Drucksteuer- 
ventil 

10 die Bremszy linder des An tiblockiersystems 5 

1 1 die Druckleitungen zu den Bremszylindern 

12 die Steuerieitung far die Radstellung des Hilf s- 
kraft-Lenksystems 

13 den Unear-Beschleunigungsmesser 

14 die Sensorleitung vom Lmear-Bechfeunigungs- 10 
. inesser 

15 dieBedien-undAnzeigetafel 

16 die Verbindungsleitungen zwischen Mikroconv 
puter und Bedien* und Anzeigetaf eL 

Die Funktion der Beispiele von Fig. 2 und Fig. 3 ist 
wie fur Fig. 1 beschrieben wurde. Hierbet ist dargesteilt, 
wie ein vorhandenes Antiblockiersystem mitbenutzt 
werden kann. Als Regler wird in Fig. 2 das 2-Kanal- 
Dracksteuerventil und in Fig. 1 das 1 -KanaJ-Drucksteu- 20 
erventil verwendet Die notwendigen Steuersignale 
werden vom Mikrocomputer nach den vorher erlSuter- 
ten Prinzipien berechnet Zusatzlich ist in Fig. 3 nodi 
die M6gtichkeit einer genaueren Messung und Berech- 
nung der wahren Fahrtgeschwindigkeit beim Auftreten 25 
eines Radschlupfes berflcksichtigt (Beschleunigungs- 
messer 13 mit Sensorleitung 14) beispieisweise gemSB 
DE 33 42 553 At. Auch wird in Fig. 3 eine Bedien- und 
Anzeigetafel 15 mit den Leitungen 16 zum Mikrocom- 
puter verwendet mit deren Hilfe Programmanderungen 30 
sowie entsprechende Anzeigen zum Fahrer m6glich 
werden. 

Anstelle des Beschleunigungsmessers 13 kann auch 
ein vorzugsweise optischer oder im Infrarotbereich ar- 
beitender Geschwindigkeitsmesser verwendet werden, 35 
der die Relativgeschwindigkeit zwischen Fahrbahn und 
Fahrzeug miBt Mit einem sofchen Geschwindigkeits- 
messer kann auch die wahre Fahrtricbtung ermitteit 
werden, woraus der Mikrocomputer die Drehgeschwin- 
digkeit des Fahrzeuges errechnen kann. 40 

Durch die vorgeschlagene Messung oder Berechnung 
der Drehgeschwindigkeit des Fahrzeuges um seine 
Hochachse kann die Spurhaltung des Fahrzeuges bei 
der Geradeausfahrt oder der Kurvenfahrt verbessert 
werden, wodurch insbesondere eine Verbesserung der 45 
Bremswirkung bei der Verwendung eines Antiblockter- 
systems erzieh werden kann. 
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